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C    (k = 1, 2,..., N – 2),   (1) 
Трудность реализации данного алгоритма состоит в выборе соответствия  
точек ςγ единичной окружности угловому шагу интерполяции .2 Nπ=θΔ  Образы zγ 
этих точек на L называются узловыми точками, их расположение на контуре L неиз-
вестно. Установление соответствия точек zγ и ςγ представляет собой сложную задачу, 
для решения которой применяются различные приближенные методы. В работе 
предложен вариант равномерного распределения узловых точек zγ по контуру.  
Далее рассчитываются внутренние углы kα  многоугольника L*, которые вместе  
с узловыми точками )( ** γγ ςω=z  подставляются в интеграл  Кристоффеля–Шварца  










После процедуры расчета максимального отклонения δ  точек **γz  от контура L 
можно прекратить, если δ меньше величины допустимой ошибки ε. Если ε>δ  при 
выбранном N, то число точек на контуре L** удваивается. Процедурой радиального 
сноса точек **γz и новых промежуточных точек 
**
2γz  на контур L определяется их соот-
ветствием точкам ** 12 +ς N , после чего можно продолжить итерационный процесс, воз-
вращаясь к  формулам (1) тригонометрической интерполяции. 
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Задача автоматизированного контроля посещений занятий студентами может 
быть решена многими способами [1]. Например, с использованием RFID (англ. Radio 
Frequency IDentification, радиочастотная идентификация) или аудио-видеоаутентифи-
кации. Однако каждый из методов имеет свои недостатки. Поэтому в работе предлага-
ется программно-аппаратный комплекс идентификации студентов, основанный на ста-
ционарной WiFi-сети университета. В качестве мобильного устройства может быть ис-
пользовано как стандартное мобильное устройство (смартфон, ноутбук, планшет), так и 
специализированное устройство идентификации. 
Объект, снабженный устройством позиционирования, каждый раз снимает 
уровни сигнала доступных точек, которые занесены в список разрешенных. Для по-
зиционирования было бы достаточно знать координаты точек и расстояния от уст-
ройства до каждой точки доступа. Однако расстояние не известно – обычно известен 
уровень сигнала, который проблематично с достаточной точностью перевести в меру 
расстояния.  
Координаты получаются с помощью алгоритма взвешенного центроида 
(Weighted centroid) [2].  
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Алгоритм «Центроид» (Centroid) описан в [3] и представляет собой вычисле-
ние геометрического центра плоской фигуры, образованной несколькими точками 
доступа. В таком случае координаты агента вычисляются как среднее арифметиче-
ское координат точек доступа. Алгоритм взвешенного центроида отличается тем, 
что у каждой вершины геометрической фигуры есть свой вес. В таком случае коор-
динаты определяются по формуле 
 X0 = ∑μi Xi;   Y0  = ∑μi Yi;   μi = ),( 22 ji PP ∑   
где Pi –  уровень сигнала до i-й точки доступа; μi  – характеристика веса. 
По формуле видно, что каждая из координат рассчитывается не зависимо от дру-
гих. Следовательно, формула легко масштабируется для N-мерного пространства, в 
частности, трехмерного. Также видно, что абсолютные значения уровня сигнала так 
же не важны, так как при вычислении этот параметр приводится к долям единицы. 
Функционал комплекса позволяет на мобильном устройстве преподавателя 
отображать текущее состояние, вычислять рейтинг в режиме онлайн. Недостатком 
является то, что система не защищена от сознательного нарушения студентами пра-
вил распорядка идентификации в сети (передача в другие руки). Эта проблема выхо-
дит за рамки данной работы и может быть решена организационными мероприятия-
ми, такими как контроль преподавателем или старостой. 
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Одним из наиболее применяемых элементов современных зданий являются 
диски перекрытий, состоящие из многопустотных плит.  Расчет подобных конструк-
ций представляет собой известные трудности [1], связанные с нелинейной и неодно-
родной структурой железобетона. Предлагается методика исследования напряженно-
деформированного состояния многопустотных плит методом конечных элементов. 
Плита разбивается на 5 слоев. Рабочая арматура располагается в 2 и 4 слоях. 
Бетон  моделировался прямоугольными конечными элементами из линейно упругого 
изотропного материала. Арматура представлялась стержневыми конечными элемен-
тами. В общих узлах стержневые и плоские элементы деформировались совместно. 
При проведении исследований принята теория изгиба тонких пластин, основанная на 
